
 
บทที่ 2 

ทฤษฎีและงานวิจัยท่ีเกี่ยวของ 
 
2.1 การพยากรณอากาศ 
 หมายถึง การคาดหมายสภาพลมฟาอากาศในอนาคต การที่จะพยากรณอากาศไดตองมี
องคประกอบ 3 ประการ ประการแรกคือความรูความเขาใจในปรากฏการณและกระบวนการตางๆ 
ท่ีเกิดข้ึนในบรรยากาศ ประการท่ี สองคือสภาวะอากาศปจจุบัน และประการสุดทายคือ
ความสามารถที่จะผสมผสานองคประกอบท้ังสองขางตน เขาดวยกันเพ่ือคาดหมายการ 
เปล่ียนแปลงของบรรยากาศท่ีจะเกิดข้ึนในอนาคต 

ความรูความเขาใจในปรากฏการณและกระบวนการตาง ๆ ท่ีเกิดข้ึนในบรรยากาศ ไดมา
จากเฝาสังเกตและบันทึกไว มนุษยไดมีการสังเกตลมฟาอากาศมานานแลว เพราะมนุษยอยูภายใต
อิทธิพลของลมฟาอากาศโดยไมอาจหลีกเล่ียงได จึงมีความจําเปนท่ีตองทราบลักษณะลมฟาอากาศ
ท่ีเปนประโยชนและลักษณะอากาศท่ีเปนภัย การสังเกตทําใหสามารถอธิบายถึงสาเหตุของการเกิด
ลักษณะอากาศแบบตาง ๆ ได อยางไรก็ตามความรูความเขาใจเกี่ยวกับลมฟาอากาศนั้นยังมีอยูนอย
มาก เม่ือเทียบกับปรากฎการณของบรรยากาศท่ีมนุษยยังไมมีความเขาใจอยางเพียงพอ ท้ังนี้เพราะ
อุตุนิยมวิทยาซ่ึงเปนวิชาท่ีศึกษาเกี่ยวกับบรรยากาศและปรากฎการณท่ีเกี่ยวของนั้น มีการพัฒนา
ดวยวิธีการทางวิทยาศาสตรมาไดไมนานนัก และสภาวะอากาศปจจุบันท่ีตองใชเปนขอมูลเร่ิมตน
สําหรับการพยากรณอากาศนั้น ไดมาจากการตรวจอากาศ ซ่ึงมีท้ังการตรวจอากาศผิวพื้น การตรวจ
อากาศช้ันบนในระดับความสูงตางๆ ส่ิงสําคัญท่ีตองทําการตรวจเพ่ือพยากรณอากาศไดแก อุณหภูมิ 
ความกดอากาศ ความช้ืน ลม เมฆ และฝน การที่จะพยากรณอากาศในบริเวณใดบริเวณหนึ่ง ตองใช
ขอมูลผลการตรวจอากาศในบริเวณนั้นรวมกับผลการตรวจอากาศจากบริเวณท่ีอยูโดยรอบดวย 
เพราะปรากฏการณท่ีเกิดข้ึนในบรรยากาศมีการเคล่ือนท่ีอยูตลอดเวลา ส่ิงท่ีเกิดข้ึนนอกจากพื้นท่ี
การพยากรณอาจเคลื่อนตัวมามีผลตอสภาพอากาศในบริเวณที่จะพยากรณได ดวยเหตุนี้จึงมีความ
จําเปนตองมีการแลกเปล่ียนขอมูลผลการตรวจอากาศระหวางประเทศ เพื่อใหไดขอมูลเพียงพอ
สําหรับการพยากรณอากาศ นอกเหนือจากการตรวจอากาศผิวพื้นท้ังบนพื้นดิน พื้นน้ํา และการ
ตรวจอากาศชั้นบนแลว ปจจุบันการตรวจอากาศท่ีชวยใหการพยากรณแมนยํายิ่งข้ึนคือ การตรวจ
อากาศดวยเรดารและดาวเทียมอุตุนิยมวิทยา เม่ือมีความรูความเขาใจในเร่ืองราวของลมฟาอากาศ 
และมีขอมูลผลการตรวจอากาศแลว ส่ิงท่ีตองทําเพื่อใหสามารถพยากรณอากาศได คือการวิเคราะห
ขอมูลผลการตรวจอากาศเพื่อใหทราบลักษณะอากาศปจจุบัน และการคาดหมายการเปล่ียนแปลง
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2.1.1 ขั้นตอนในการพยากรณอากาศ 
ขั้นตอนท่ีสําคัญสามข้ันตอนในการพยากรณอากาศไดแก การตรวจอากาศเพ่ือให

ทราบสภาวะอากาศปจจุบัน การส่ือสารเพ่ือรวบรวมขอมูลผลการตรวจอากาศ และการวิเคราะห
ขอมูลเพื่อการคาดหมาย ในสวนของการวิเคราะหขอมูลนั้น สามารถแบงข้ันตอนออกไปไดอีกคือ 
ข้ันตอนแรกเปนการบันทึกผลการตรวจอากาศที่ไดรับท้ังหมด ท้ังจากในประเทศและจาก
ตางประเทศ ลงบนแผนท่ีหรือแผนภูมิทางอุตุนิยมวิทยาชนิดตาง ๆ เชน แผนท่ีอากาศผิวพื้น แผนท่ี
อากาศช้ันบน แผนภูมิการหยั่งอากาศ ดวยสัญลักษณมาตรฐานทางอุตุนิยมวิทยา ข้ันตอนท่ีสองคือ
การวิเคราะหผลการตรวจอากาศท่ีไดจากข้ันตอนแรก โดยการลากเสนแสดงคาองคประกอบทางอุตุ
นิยามวิทยา เชน เสนความกดอากาศเทาท่ีระดับน้ําทะเลเฉล่ียเพื่อแสดงตําแหนง และความรุนแรง
ของระบบลมฟาอากาศเสนทิศทางและความเร็วลมในระดับความสูงตาง ๆ เพื่อแสดงลักษณะ
อากาศในระดับบน และเสนแสดงการเปล่ียนแปลงของอุณหภูมิตามความสูงเพื่อแสดงเสถียรภาพ
ของบรรยากาศ ซ่ึงเปนปจจัยสําคัญในการเกิดเมฆและฝน ข้ันตอนท่ีสามคือการคาดหมายการ
เปล่ียนแปลงและการเคล่ือนที่ของตัวระบบลมฟาอากาศท่ีวิเคราะหไดในข้ันตอนท่ีสอง โดยใช
วิธีการพยากรณอากาศแบบตางๆ ข้ันตอนท่ีส่ีคือการออกคําพยากรณ ณ ชวงเวลาและบริเวณท่ี
ตองการ โดยพิจารณาจากตําแหนงและความรุนแรงของระบบลมฟาอากาศท่ีไดดําเนินการไวแลว
ในข้ันตอนท่ีสาม สวนข้ันตอนสุดทายคือการสงคําพยากรณอากาศไปยังส่ือมวลชนเพ่ือเผยแพรตอ
ไปสูประชาชน และสงไปยังหนวยงานท่ีเกี่ยวของเพื่อดําเนินการตอไป ตามความเหมาะสม เชนการ
ปองกันและบรรเทาภัยพิบัติ        

2.1.2 ระยะเวลาของการพยากรณอากาศ 
การพยากรณอากาศอาจเปนการคาดหมายสําหรับชวงเวลาไมกี่ช่ัวโมงขางหนา 

จนถึงการคาดหมายส่ิงท่ีจะเกิดข้ึนในอีกหลายปจากปจจุบัน สามารถแบงชนิดของการพยากรณ
อากาศตามระยะเวลาท่ีคาดหมายไดดังนี้ 

1) การพยากรณปจจุบัน (nowcast) หมายถึงการรายงานสภาวะอากาศท่ีเกิดข้ึนใน
ปจจุบัน และการคาดหมายสภาพลมอากาศสําหรับชวงเวลาไมเกิน 2 ช่ัวโมง 

2) การพยากรณระยะส้ันมาก คือการพยากรณสําหรับชวงเวลาไมเกิน 12 ช่ัวโมง 
3) การพยากรณระยะส้ัน หมายถึง การพยากรณสําหรับระยะเวลาเกินกวา 12 
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4) การพยากรณอากาศระยะปานกลาง คือ การพยากรณสําหรับชวงเวลาท่ีเกินกวา 
3 วันข้ึนไปจนถึง 10 วัน 

5) การพยากรณระยะยาว คือการพยากรณสําหรับชวงเวลาระหวาง 10 ถึง 30 วัน 
โดยปกติมักเปนการพยากรณวาคาเฉล่ียของตัวแปรทางอุตุนิยมวิทยาในชวงเวลานั้น จะแตกตางไป
จากคาเฉล่ียทางภูมิอากาศอยางไร 

6) การพยากรณระยะนาน คือการพยากรณตั้งแต 30 วัน จนถึง 2 ป ซ่ึงยังแบงยอย
ออกเปน 3 ชนิด คือ 

- การคาดหมายรายเดือน คือการคาดหมายวาคาเฉล่ียของตัวแปรทาง
อุตุนิยมวิทยา ในชวงนั้น จะเบ่ียงเบนไปจากคาเฉล่ียทางภูมิอากาศอยางไร 

- การคาดหมายรายสามเดือน คือการคาดหมายคาวาเฉล่ียของตัวแปรทาง
อุตุนิยม วิทยาในชวงนั้น จะเบ่ียงเบนไปจากคาเฉล่ียทางภูมิอากาศอยางไร 

- การคาดหมายรายฤดู คือการพยากรณคาเฉล่ียของฤดูนั้นวาจะแตกตางไป
จากคาเฉล่ียทางภูมิอากาศอยางไร 

7) การพยากรณภูมิอากาศ คือการพยากรณสําหรับชวงเวลามากกวา 2 ปข้ึนไป โดย
แบงเปน 

- การพยากรณการผันแปรของภูมิอากาศ คือการพยากรณท่ีเกี่ยวของกับการ
ผันแปรไปจากคาปกติเปนรายปจนถึงหลายสิบป 

- การพยากรณภูมิอากาศคือการพยากรณสภาพภูมิอากาศในอนาคตโดย
พิจารณาท้ัง สาเหตุจากธรรมชาติและจากการกระทําของมนุษย 

(กรมอุตุนยิมวทิยา, [ระบบออนไลน])      
2.1.3 วิธีการพยากรณอากาศ 

วิธีแนวโนม เปนการพยากรณอากาศโดยใชทิศทางและความเร็วในการเคล่ือนท่ี
ของระบบลมฟาอากาศท่ีกําลังเกิดข้ึน เพื่อคาดหมายวาในอนาคตระบบดังกลาวจะเคล่ือนท่ีไปอยู ณ 
ตําแหนงใด วธีิใชไดดีกับระบบลมฟาอากาศท่ีไมมีการเปล่ียนความเร็ว ทิศทาง และความรุนแรง มัก
ใชวิธีนี้สําหรับการพยากรณฝนในระยะเวลาไมเกินคร่ึงช่ัวโมง  

การพยากรณดวยวิธีภูมิอากาศคือการคาดหมายโดยใชคาเฉลี่ยจากสถิติภูมิอากาศ
หลายๆ ป วิธีนี้ใชไดดีเม่ือลักษณะของลมฟาอากาศมีสภาพใกลเคียงกับสภาวะปกติของชวงฤดูกาล
นั้น ๆ มักใชสําหรับการพยากรณระยะนาน การพยากรณอากาศดวยคอมพิวเตอรเปนการใช
คอมพิวเตอรคํานวณการเปล่ียนแปลงของตัวแปรท่ีเกี่ยวของ กับสภาวะของลมฟาอากาศ โดยใช
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(สุวพันธ, 2534) 
2.1.4 ความผิดพลาดในการพยากรณอากาศ 

แมวาในปจจุบันการพยากรณอากาศจะกาวหนาไปอยางรวดเร็ว แตการพยากรณ
อากาศ ใหถูกตองสมบูรณโดยไมมีความผิดพลาดนั้น เปนส่ิงท่ีไมอาจกระทําได สาเหตุสําคัญสาม
ประการของความผิดพลาดในการพยากรณอากาศไดแก ประการแรก ความรูความเขาใจเกี่ยวกับ
ปรากฏการณตาง ๆ ทางอุตุนิยมวิทยายังไมสมบูรณ ประการท่ีสอง บรรยากาศเปนส่ิงท่ีตอเนื่องและ
มีการเปล่ียนแปลงอยูตลอดเวลา แตสถานีตรวจอากาศมีจํานวนนอยและอยูหางกันมาก รวมท้ังทํา
การตรวจเพียงบางเวลาเทานั้น เชน ทุก 3 ช่ัวโมง ทําใหไมอาจทราบสภาวะท่ีแทจริงของบรรยากาศ
ได เมื่อไมทราบสภาวะอากาศท่ีกําลังเกิดข้ึนอยางสมบูรณ จึงเปนไปไมไดท่ีจะพยากรณอากาศใหมี
รายละเอียดครบถวนถูกตอง ประการสุดทาย ธรรมชาติของกระบวนการที่เกิดข้ึนในบรรยากาศ มี
ความละเอียดออนซับซอนอยางยิ่ง ปรากฏการณซ่ึงมีขนาดเล็กหรือเกิดข้ึนในระยะส้ัน ๆ และไม
อาจตรวจพบไดจาการตรวจอากาศ อาจทําใหเกิดการเปล่ียนแปลงของสภาพลมฟาอากาศเปนอยาง
มากในระยะเวลาตอมา ซ่ึงจะทําใหผลการพยากรณอากาศผิดพลาดไปไดอยางมาก สาเหตุประการ
สุดทายนี้เปนขอจํากัดอยางยิ่งในการพยากรณอากาศ เพราะเปนเหตุใหการพยากรณอากาศจะมี
ความถูกตองลดลงตามระยะเวลา นั่นคือการพยากรณสําหรับชวงเวลาท่ีส้ันจะมีความถูกตอง
มากกวาการพยากรณสําหรับชวงเวลาท่ีนานกวา การพยากรณอากาศบริเวณเขตรอนของโลกเชน
ประเทศไทย จะยากกวาการพยากรณในเขตอบอุนและเขตหนาวเน่ืองจากจากเหตุผลหลัก 3 
ประการ  

ประการแรก  ความรูความเขาใจเกี่ยวกับอุตุนิยมวิทยาเขตรอนยังไมกาวหนา
ทัดเทียมกับอุตุนิยมวิทยาในเขตละติจูดสูงเพราะการศึกษาวิจัยเกี่ยวกับอุตุนิยมวิทยาในเขตรอนมี
นอยกวามาก 

ประการท่ีสอง สถานีตรวจอากาศในเขตรอนมีจํานวนนอยกวาในเขตอบอุนและ
เขตหนาวทําใหผลการตรวจอากาศมีนอยกวา 

ประการท่ีสาม ลมฟาอากาศในบริเวณละติจูดสูงสวนมากเปนระบบขนาดใหญซ่ึง
เกิดจากมวลอากาศท่ีแตกตางกันมาพบกัน ทําใหตรวจพบไดโดยงาย เชนฝนท่ีเกิดจากแนวปะทะ
อากาศมีความยาวมากกวา 1,000 กิโลเมตร ในขณะทีระบบลมฟาอากาศในเขตรอนสวนมากมีขนาด
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2.2 การพยากรณอากาศโดยการใชคอมพิวเตอร 

การพยากรณปจจุบัน (nowcast) คือการบรรยายสภาวะลมฟาอากาศในปจจุบัน หรือการ
คาดหมายลักษณะอากาศสําหรับชวงเวลาไมเกิน 2 ช่ัวโมง การพยากรณระยะส้ันมาก (very - short- 
range forecast) คือการคาดหมายลักษณะลมฟาอากาศสําหรับชวงเวลาไมเกิน 12 ช่ัวโมง การ
พยากรณระยะส้ัน (short - range forecast) คือการคาดหมายลักษณะลมฟาอากาศ สําหรับชวงเวลา
ไมเกิน 3 วัน การพยากรณอากาศระยะปานกลาง (medium - range -forecast) คือการคาดหมาย
ลักษณะลมฟาอากาศ สําหรับชวงเวลา 3   -  10 วัน การพยากรณระยะนาน (long-range - forecast) 
คือการคาดหมายลักษณะลมฟาอากาศ สําหรับชวงเวลาท่ีเกินกวา 10 วัน 

การพยากรณอากาศอาจแบงตามวิธีการที่ใชเปนหลักในการคาดหมายลักษณะลมฟาอากาศ
ได 2 ประเภท ไดแก การพยากรณเชิงจิตวิสัย (subjective forecast) คือการคาดหมายลักษณะลมฟา
อากาศ โดยอาศัยวิธีการที่ใชการตัดสินใจและทักษะของผูพยากรณเปนสําคัญ การพยากรณเชิงวัตถุ
วิสัย ( objective forecast) คือการคาดหมายลักษณะลมฟาอากาศ โดยอาศัยการประยุกตกฏทาง
พลศาสตร (dynamics) และ / หรือ ทางอุณหพลศาสตร (thermodynamics) และ / หรือ ทาง
สถิติศาสตร เปนหลักสําคัญ ท้ังนี้เพื่อกําจัดสวนท่ีตองใชการตัดสินใจของผูพยากรณออกไป 
อยางไรก็ตาม การพยากรณอากาศท่ีดีท่ีสุดในปจจุบัน คือการผสมผสานระหวางวิธีการท้ังสอง
ดังกลาว 

การพยากรณอากาศดวยคอมพิวเตอร เปนการพยากรณเชิงวัตถุวิสัยชนิดหนึ่ง การพยากรณ
อากาศเชิงตัวเลข (numerical weather prediction-NWP) คือช่ืออยางเปนทางการของวิธีการพยากรณ
อากาศดวยคอมพิวเตอรเนื่องจากลมฟาอากาศอยูภายใตกฏเกณฑทางฟสิกส การเปล่ียนแปลงของ
บรรยากาศจึงสามารถแสดงไดในรูปของระบบสมการทางคณิตศาสตร สมการเหลานี้ไดคํานึงถึงวา
องคประกอบของบรรยากาศ เชน อุณหภูมิ ความเร็วและทิศทางลม ความช้ืน ฯลฯ จะมีการ
เปล่ียนแปลงไปจากสภาวะปจจุบันอยางไร หากสามารถแกสมการเหลานี้ได ยอมสามารถท่ีจะแปร
ความหมายสภาวะของบรรยากาศในลักษณะของ ลมฟาอากาศได เปนตนวา ฝน อุณหภูมิ แสงแดด 
ลม 

อยางไรก็ตาม ระบบสมการดังกลาวขางตนมีความซับซอนมาก (ในทางคณิตศาสตรเรา
กลาววาสมการเหลานี้เปน non-linear partial differential equation) และไมสามารถแกสมการเหลานี้
เพื่อหาคําตอบท่ีแทจริง (exact solution) ท่ีจะบอกใหเราทราบถึงสภาวะในอนาคตของบรรยากาศได 
จึงจําเปนตองใชวิธีการจําลองแบบเชิงตัวเลข (numerical model) เพ่ือท่ีจะหาคําตอบโดยประมาณ 



 10 

การแทนคาองคประกอบหรือตัวแปรตาง ๆ ของบรรยากาศดวยคาตัวเลขโดยประมาณน้ี 
เรียกวาการกําหนดความไมตอเนื่อง (discretization) ซ่ึงก็คือการพยายามแทนปรากฏการณท่ีมีความ
ตอเนื่อง ดวยชุดของจํานวนเลขท่ีมีจํานวนจํากัด (ไมตอเนื่อง) ยิ่งใชชุดของจํานวนเลขนอยตัว
เพียงใดก็จะยิ่งทําใหการกําหนดความไมตอเนื่องที่ไดหยาบข้ึนเพียงนั้น ซ่ึงจะเปนผลใหการ
พยากรณอากาศมีรายละเอียดและความถูกตองลดลง แตหากกําหนดความไมตอเนื่องใหละเอียดข้ึน 
ก็จะมีจํานวนของตัวเลขมากข้ึน ซ่ึงจะทําใหคอมพิวเตอรตองใชเวลาในการคํานวณนานข้ึน แตก็จะ
ใหผลการพยากรณมีรายละเอียดและความถูกตองเพ่ิมข้ึนเชนกัน แบบจําลองเชิงตัวเลขสําหรับการ
พยากรณอากาศท่ีมีการใชงานอยูเปนจํานวนมากท่ัวโลกนั้น ตางก็มีพื้นฐานอยูบนระบบสมการหลัก
ชุดเดียวกัน ซ่ึงระบบสมการน้ีประกอบดวยสมการตาง ๆ คือ สมการ ของการเคล่ือนท่ี (equation of 
motion) สมการอุทกสถิต (hydrostatic equation) สมการอุณหพล (thermodynamic equation) 
สมการความตอเนื่อง (continuity equation) สมการของสถานะ (equation of state ) และสมการไอ
น้ํา (water vapor equation) ระยะเวลาส้ัน ๆ แทนท่ีจะเปนการคาดหมายสภาวะท่ีปกคลุมโลก
ท้ังหมด หรือการคาดหมายในระยะเวลานาน ๆ จึงมีการสรางแบบจําลองสําหรับการพยากรณ
อากาศเฉพาะพื้นท่ี (limited area model - LAM) ข้ึนมาเพ่ือวัตถุประสงคนี้ แบบจําลองเหลานี้
สามารถใหการพยากรณเฉพาะพ้ืนท่ีใดพื้นท่ีหนึ่ง โดยมีรายละเอียดสูง สําหรับชวงเวลาท่ีไมเกิน 2-3 
วัน ถานานกวานั้น แบบจําลองเหลานี้จะใหผลการพยากรณท่ีไมคอยถูกตองนัก ท้ังนี้เพราะส่ิงท่ี
เกิดข้ึนนอกบริเวณท่ีกําหนดไวสําหรับการพยากรณ จะมีอิทธิพลตอลมฟาอากาศในบริเวณดังกลาว
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ดังนั้นการพยากรณอากาศโดยใชเฉพาะขอมูลในบริเวณที่กําหนด โดยไมไดคํานึงถึง
อิทธิพลของบรรยากาศภายนอก จึงมีความถูกตองลดลงอยางรวดเร็วสําหรับการพยากรณอากาศท่ี
นานเกินกวา 2-3 วันนั้น ตองคํานึงถึงความจริงวา สภาวะในอนาคตของบรรยากาศ ณ ท่ีใดท่ีหนึ่ง 
จะไดรับอิทธิพลจากลมฟาอากาศจากบริเวณท่ีอยูไกลออกไปมาก ๆ ดวย การพยากรณอากาศ
บางอยาง เชน การพยากรณอากาศตามเสนทางเดินเรือและเสนทางการบิน การพยากรณการ
แพรกระจายของมลภาวะ ไมใชเปนการพยากรณ ณ จุดใดจุดหนึ่งบนพ้ืนโลก แตเปนการพยากรณท่ี
ครอบคลุมพื้นท่ีเปนบริเวณกวาง ดังนั้นจะตองคํานึงถึงสภาวะของบรรยากาศท่ัวโลก โดยรวมไวใน
แบบจําลองเชิงตัวเลขเพ่ือการพยากรณอากาศดวย นั่นคือแบบจําลองเพื่อการ พยากรณอากาศระยะ
ปานกลางตองครอบคลุมพื้นท่ีท่ัวโลก ( global model) และตองพิจารณาบรรยากาศต้ังแตพื้นโลกข้ึน
ไปจนถึงความสูงประมาณ 30 กิโลเมตร รวมทั้งตองคํานึงถึงการเปล่ียนแปลงตาง ๆ ท่ีเกิดข้ึนใน
ระดับตํ่ากวาผิวพื้นโลกท้ังในสวนท่ีเปนแผนดินและมหาสมุทรดวยปจจัยสําคัญบางประการท่ีมีผล
ตอการเปล่ียนแปลงของบรรยากาศ เปนปรากฏการณท่ีมีขนาดเล็กมาก เชน การที่รังสีจากดวง
อาทิตยทําใหอุณหภูมิพื้นดินเพิ่มข้ึนในขนาดของโมเลกุลการปนปวนของอากาศใกลพื้นดินและใน
ระดับลางของบรรยากาศอาจเกิดข้ึนในขนาดไมกี่เซนติเมตรกระบวนการกอตัวของเมฆ การเกิดฝน
ภายในกอนเมฆ ปรากฏการณขนาดเล็กเหลานี้ไมอาจรวมไวในแบบจําลองเชิงตัวเลขไดอยาง
ถูกตองดวยวิธีการกําหนดความไมตอเนื่อง (discretization) เพราะจะทําใหมีตัวเลขเปนจํานวน
มากมายมหาศาลเกินกวาท่ีคอมพิวเตอรใด ๆ ในโลกปจจุบัน จะทําการคํานวณไดรวดเร็วทันตอการ
เปล่ียนแปลงท่ีเกิดข้ึนจริงในบรรยากาศ ดังนั้น จึงมีความจําเปนท่ีจะตองแทนปรากกฏการณเหลานี้ 
โดยพิจารณาถึงอิทธิพลหรือความสัมพันธของมันท่ีมีตอตัวแปรอ่ืนๆ ซ่ึงมีขนาดใหญกวาและได
กําหนดไวแลวในแบบจําลองแลววิธีนี้เรียกวา การกําหนดตัวแปรเสริม (parameterization) วิธีการ
กําหนดตัวแปรเสริมนี้ยังคงตองมีการพัฒนาอีกมาก เพื่อท่ีจะทําใหการพยากรณอากาศดวย
คอมพิวเตอร มีความถูกตองมากยิ่งข้ึนในการท่ีจะทําการพยากรณอากาศดวยคอมพิวเตอรโดยใช
แบบจําลองเชิงตัวเลขไดนั้น จําเปนตองทราบสภาวะอากาศปจจุบันหรือสภาวะเร่ิมแรก (initial 
condition) ของบรรยากาศ ณ แตละจุดพิกัดท่ีกําหนดไวในแบบจําลอง ใหครบถวนกอน สภาวะ
เร่ิมแรกนี้ไดมาจากการตรวจอากาศผิวพื้นการตรวจอากาศช้ันบน ขอมูลจากดาวเทียมอุตุนิยมวิทยา 
เรดาร เรือเดินทะเล เคร่ืองบิน ทุนลอยในทะเล ฯลฯ รวมท้ังการประมาณคาโดยคอมพิวเตอรเองดวย
เชนกัน ขอมูลเหลานี้จะถูกตรวจสอบความถูกตองหลายข้ันตอนและดวยวิธีการตาง ๆ มากมาย 
หลังจากนั้นจะไดรับการจัดเตรียมใหอยูในรูปแบบท่ีเหมาะสมสําหรับการนําไปใชในแบบจําลอง
เชิงตัวเลข การเตรียมขอมูลสภาวะเร่ิมแรกนั้นเปนภารกิจท่ีละเอียดออนและใชเวลา 
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คอมพิวเตอรอาจใชเวลาเพ่ือการนี้มากพอกับเวลาท่ีใชในการพยากรณอากาศเลยทีเดียว เม่ือ
จัดเตรียมขอมูลสภาวะเริ่มแรกเรียบรอยแลว คอมพิวเตอรจะทําการคาดหมายสภาวะอากาศ ณ แต
ละจุดพิกัดท่ีกําหนดไวในแบบจําลอง โดยจะพยากรณไปในอนาคตเพียงชวงเวลาส้ัน ๆ ไมกี่นาที 
แลวใชผลการพยากรณนี้เปนคาเร่ิมตนสําหรับการพยากรณในคร้ังตอไป ทําเชนนี้ไปเร่ือย ๆ จนส้ิน 
สุดระยะเวลาท่ีตองการพยากรณ เชน ถาตองการพยากรณอากาศเปนเวลา 24 ช่ัวโมง และทําการ
พยากรณคร้ังละ 10 นาที คอมพิวเตอรจะตองทําการพยากรณเปนจํานวน 24 ช่ัวโมง หารดวย 10 
นาที นั่นคือ 144 คร้ัง ที่ตองทําการพยากรณเพียงชวงเวลาส้ัน ๆ ในแตละคร้ัง ก็เพื่อใหผลการ
พยากรณมีความถูกตองมากท่ีสุด เพราะหากคํานวณการเปล่ียนแปลงโดยใชชวงเวลาท่ีนานมากข้ึน 
แมวาคอมพิวเตอรจะใชเวลาในการคํานวณนอยลงเนื่องจากจํานวนคร้ังท่ีตองพยากรณลดลง แต
ความผิดพลาดในการพยากรณก็จะเพิ่มมากข้ึนจนทําใหผลการพยากรณดังกลาวคลาดเคล่ือนมาก 
เกินกวาท่ีจะใชประโยชนไดเนื่องจากผลลัพธท่ีไดจากการพยากรณดวยคอมพิวเตอรจะเปนตัวเลข
จํานวนมากมาย เกินกวาท่ีจะเขาใจไดโดยงาย จึงจําเปนตองนําผลลัพธท่ีไดนี้ไปประมวลผลดวย
คอมพิวเตอรตอไปอีก เพื่อใหไดผลผลิตข้ันสุดทาย ในลักษณะท่ีสามารถนําไปใชประโยชนได
โดยงาย ไดแก แผนที่และแผนภูมิอุตุนิยมวิทยาชนิดตาง ๆ ซ่ึงนักอุตุนิยมวิทยา จะใชเพื่อ
ประกอบการพิจารณาในการคาดหมายลมฟาอากาศ เพื่อใหไดการพยากรณอากาศในข้ันสุดทายซ่ึงก็
คือคําพยากรณอากาศนั่นเอง เนื่องจากการพยากรณอากาศเปนงานท่ีมีลักษณะพิเศษอยางหน่ึง คือ
บอยคร้ังท่ีผูพยากรณอากาศตองทําการตัดสินใจ โดยมีขอมูลไมเพียงพอ ซ่ึงอาจเนื่องมาจากผลการ
ตรวจอากาศมาถึงลาชาหรือไมมีการตรวจอากาศในบริเวณที่จะตองพยากรณ และโดยท่ีในขณะนี้
การพยากรณอากาศดวยคอมพิวเตอร ยังคงจํากัดอยูเพียงในลักษณะของการแกสมการทาง
คณิตศาสตรท่ีเกี่ยวของกับการ เปล่ียนแปลงของบรรยากาศเทานั้น แตยังไมสามารถเลียนแบบการ
ใชเหตุผลในการอนุมาน เชนเดียวกับท่ีนักพยากรณอากาศใชอยูอยางไดผลในกรณีท่ีมีขอมูลไม
เพียงพอ จึงไดมีการพัฒนาเพื่อใชคอมพิวเตอรในการพยากรณอากาศโดยการใชปญญาประดิษฐ 
(artificial intelligence) ซ่ึงจะชวยใหการพยากรณอากาศดวยคอมพิวเตอรในอนาคตมีประสิทธิภาพ
สูงข้ึนอีกระดับหนึ่ง อยางไรก็ตามคอมพิวเตอรและมนุษยจะยังคงมีบทบาทรวมกันในการพยากรณ
อากาศตอไปอีกนาน 

(กรมอุตุนยิมวทิยา, [ระบบออนไลน])      
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2.3 การพยากรณโดยใชปญญาประดิษฐ 
 2.3.1 แนวคิดเบ้ืองตน 
 ปจจุบันคอมพิวเตอรมีขีดความสามารถและประโยชนในการใชงานสูง มีหนวยประมวลผล
ท่ีมีความรวดเร็ว และแมนยําในการคํานวณเชิงคณิตศาสตร ซ่ึงสมองของมนุษยไมอาจเทียบได แต
คอมพิวเตอรก็ยังมีสวนดอยกวาสมองของมนุษยอยูมากในหลายๆ ดานเชน การตีความหมายของ
รูปภาพ การจดจําใบหนาคน การจดจําตัวอักษร การแยกแยะลักษณะท่ีแตกตางของส่ิงท่ีมี
คุณลักษณะใกลเคียงกัน และความสามารถในการเรียนรู เปนตน 
 จึงไดมีการศึกษาคนควาเพื่อท่ีจะออกแบบสราง และพัฒนาระบบคอมพิวเตอรใหมี
ความสามารถในการทํางานใกลเคียงกับสมองของมนุษย โดยการศึกษาและเลียนแบบลักษณะ 
หลักการทํางานของเซลลสมองของมนุษยซ่ึงมีความสามารถสําคัญท่ีคอมพิวเตอรไมสามารถทําได 
ก็คือความสามารถในการเรียนรูจากประสบการณและกฎเกณฑท่ัวไปจากตัวอยาง 
 เทคโนโลยีท่ีไดรับการศึกษาและพัฒนาจากหลักการดังกลาวเรียกวา โครงขายประสาท
เทียม (Artificial neural networks) หรือ เรียกส้ันๆ วา ANNs แนวคิดการสรางโครงขายประสาท
เทียมท่ีสําคัญคือ การสรางโครงขาย (Network) ที่มีการทํางานใน 2 ลักษณะดังนี้ 

1) Training Mode 
- ฝกสอน โครงขายดวยตัวเอง 
- ปรับตัวเอง ใหเปนฟงกช่ันตามลักษณะตัวอยางของคู Input-Output 
  

 
2) Application Mode 

- ทํางานตามฟงกช่ันที่ผานการฝกสอนมาแลว 
 
 

 
 2.3.2 ระบบควบคุมแบบขายสมอง (Neuron-Control Systems) 
 เปนระบบควบคุมท่ีพยายามจะเลียนแบบการตัดสินใจโดยวิธีการเรียนรู (Learning) และ
การใชงานความรู (Knowledge) ของสมองมนุษย ดังตัวอยางสําหรับเด็กแรกเกิดท่ีมีสมองแตยัง
ไมไดเรียนรูอะไรจึงยังไมมีความรู ไมสามารถจะตัดสินใจควบคุมการทํางานใดๆ ได แตหลังจากที่
เขาข้ันเรียนช้ันประถมปท่ี 1 ครูก็สอนวิธีการคูณ หารเลขให ก็จะจะดจําไวเปนความรู และหลังจาก
นั้นก็สามารถนําเอาความรูนั้นมาใชงานในการคูณ หารเลขไดอยางถูกตอง และพอโตข้ึนก็ไปพบ

f 
Input Output 

f 
Input Output 
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ภาพเซลลประสาท (Neuron)
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Myelin sheath
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รูป 2.1 โครงสรางของนิวรอน 
 
 ตอมาจึงมีการคิดคนสรางนิวรอนเทียม (Artificial Neuron) โดยแบบแรกท่ีสุดเสนอโดย 
Mcculloch & Pitts ในป ค.ศ. 1943 ดังโครงสรางในรูป 2.2 
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รูป 2.2 โครงสรางของนิวรอนเทียมของ Mcculloch & Pitts 
 
 หลังจากนั้นจึงมีการคิดคนนิวรอนเทียมแบบอ่ืนๆ และนํานิวรอนเทียมเหลานี้มาตอเชื่อม
กันเปนขายสมองเทียม แบบตางๆ อีกมากมายเชนแบบ Perceptron, Back propagation, Biltzmann 
Machine, ARTMAP, Radial Basis Function เปนตน ซ่ึงสามารถเรียนรูและจําความรูไวใชประกอบ
ในการตัดสินใจและสามารถนําไปประยุกตใชในงานตางๆ มากมาย 
 2.3.3 โครงสรางโครงขายประสาทเทียม (Architecture of Artificial Neural Networks) 
  ดังท่ีไดกลาวไวแลววานิวรอนเทียมหรือเปอรเซพตรอนเพียงตัวเดียวนั้นสามารถ
จะรูจักการทํางานไดไมมาก เพื่อท่ีจะใหไดระบบท่ีเลียนแบบการทํางานของสมองไดดียิ่งข้ึนจึงมี
การนําเอานิวรอนหลายๆ ตัวมาตอเช่ือมเขาดวยกันใหเปนขายประสาทเทียม และหลังจากท่ีไดสราง
เปนขายประสาทเทียมแลว ก็สามารถปอนขอมูลเขาไปทําการสอน (train) ใหขายประสาทเทียมทํา
การเรียนรู (learn) และจัดเก็บความรูท่ีเรียนรูนั้นไวในลักษณะของคาน้ําหนัก ณ ตําแหนงตางๆ ใน
ขายสมองเทียมเพื่อท่ีจะนํามาใชประกอบในการตัดสินใจอยางมีความรูไดในภายหลังและไดมีผู
เสนอวิธีการตอเช่ือมแบบตางๆ ทําใหเกิดขายประสาทเทียมแบบตางๆ ข้ึนมาอยางมากมาย ซ่ึงพอจะ
แบงชนิดของขายประสาทเทียมออกตามลักษณะเฉพาะตางๆ ไดดังนี้ 

ก. การแบงชนิดของขายประสาทเทียมตามลักษณะการตอเชื่อม 
ถาแบงชนิดของขายประสาทเทียมออกตามลักษณะของการตอเช่ือมก็จะไดเปนชนิด

ตางๆ ดังนี้ 
 ก1. ขายประสาทเทียมแบบตอเปนชั้น (Layered Neural Networks) เปนการนํานิวรอนมา
วางเปนช้ันๆ แลวตอเชื่อมกับนิวรอนของชั้นท่ีอยูติดกัน โดยนิวรอนในช้ันเดียวกันจะมีฟงกช่ัน
กระตุนเหมือนกันแตจะไมมีการตอเช่ือมกัน ซ่ึงยังแบงออกไดเปนอีกสองชนิดคือ ขายประสาท
เทียมช้ันเดียว (Single-Layer Networks) และขายประสาทเทียมหลายช้ัน (Multi-Layer Networks) 

∑ 

x1 

x2 

x3 

w1 

a y w2 

w3 

y 

a Ø 
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 ขายประสาทเทียมช้ันเดียว ประกอบข้ึนดวยนิวรอนเพียงช้ันเดียวดังตัวอยางในรูป 2.3 
 

 y1 

x1 

x2 

x3 

w11 

w12 w13 

 

 

y2 

y3 

x4 

Input Unit 

Output Neurons 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูป 2.3 ตัวอยางขายประสาทเทียมแบบช้ันเดียว 
 
 ขายประสาทเทียมหลายช้ัน ประกอบข้ึนดวยนิวรอนท่ีวางไวมากกวาหนึ่งช้ันข้ึนไปดัง
ตัวอยางในรูป 2.4 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูป 2.4 ตัวอยางขายประสาทเทียมแบบหลายช้ัน 
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 ก2. ขายประสาทเทียมแบบตอไมเปนชั้น สรางข้ึนดวยการวางนิวรอนท่ีตอเช่ือมกันโดยไม
มีการแบงช้ันดังตัวอยางในรูป 2.5 
 

Input 
Output 

 
 
 
 
 
 
 

รูป 2.5 ตัวอยางขายประสาทเทียมแบบไมมีช้ัน (Competitive neural Networks) 
 
 ซ่ึงโดยท่ัวไปจะนิยมตอเปนช้ันเนื่องจากสะดวกตอการหาทฤษฎีประกอบการทํางานและ
การคํานวณประมวลผลตางๆ 
 ก3. ขายประสาทเทียมแบบเรเดียลเบซิสฟงกชั่น (Radial Basis Function Neural 
Networks) สําหรับขายประสาทเทียมชนิดนี้มีการวางนิวรอนเปนช้ันๆ เชนกัน แตฟงกช่ันกระตุน
ของนิวรอนแตละตัวในช้ันเดียวกันไมจําเปนตองเปนฟงกช่ันเดียวกัน ดังตัวอยางในรูป 2.6 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูป 2.6 ขายประสาทเทียมแบบ Radial Basis Function Network 
 
 
 

R

T Z

R

T Z

x1 

x2 

y1 

y2 

R



 18 

 ข. การแบงชนิดขายประสาทเทียมตามลักษณะการประมวลผล สําหรับเฉพาะขายสมอง
แบบช้ัน สามารถแบงออกไดเปน 
 ข1. ขายประสาทเทียมแบบคํานวณไปขางหนา (Feed forward Neural Networks) ในการ
คํานวณปรับคาน้ําหนักจะทําการคํานวณสงคาเฉพาะจากนิวรอนในช้ันกอนหนาไปยังนิวรอนในช้ัน
ท่ีอยูดานหลังไปเทานั้น จะไมมีการสงคายอนกลับดังตัวอยางในรูป 2.7 
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รูป 2.7 ขายประสาทเทียมแบบ Feed forward Neural Network 
 
 ข2. ขายประสาทเทียมแบบยอนกลับ (Recurrent Neural Networks) มีการคํานวณสงคา
น้ําหนักยอนกลับจากช้ันขางหลังมายังช้ันท่ีอยูดานหนาอยูดวยดังตัวอยางในรูป 2.8 
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รูป 2.8 ขายประสาทเทียมแบบ Recurrent Network 
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 ค. การแบงชนิดขายประสาทเทียมตามวิธีการเรียนรู ในการเรียนรูจากขอมูลท่ีปอนเขามา
ใหแกขายประสาทเทียมนั้นภายในขายประสาทเทียมจะมีการคํานวณซํ้าๆ (iteration) เพื่อปรับคา
น้ําหนัก ณ จุดตางๆ เพื่อใหไดเอาทพุทตามท่ีตองการ และมีผูเสนอวิธีการเรียนรูแบบตางๆ เปน
จํานวนมากเชนกันซ่ึงในท่ีนี้จะกลาวถึงเฉพาะบางแบบท่ีเปนท่ีนิยมใชกันบอยๆ เทานั้นดังนี้ 
  ค1. การเรียนรูแบบไมมีผูฝกสอน (Unsupervised Learning) เปนการเรียนรูของ
ขายประสาทเทียม โดยขอมูลท่ีปอนเขามาสอนมีแตขอมูลทางดานอินพุทอยางเดียวเทานั้น โดยไมมี
ขอมูลทางดานเอาทพุทปอนมาดวยแตอยางใด 
  ค2. การเรียนรูแบบมีผูฝกสอน (Supervised Learning) เปนการเรียนรูโดยมีการ
ปอนขอมูลท้ังทางดานอินพุทและดานเอาทพุทเขามาสอนขายประสาทเทียมใหทําการปรับน้ําหนัก
ภายในเพื่อเปนการรูจักขอมูลนั้นๆ ไวใชงานในตอไป 
  ค3. การเรียนรูแบบแพรกลับ (Back propagation Learning) เปนวิธีการเรียนรูท่ี
ใชไดกับขายประสาทเทียมแบบหลายช้ัน คํานวณไปขางหนาและเปนการเรียนรูแบบมีผูฝกสอน 
โดยมีข้ันตอนในการเรียนรูอยูสามข้ันตอนคือ 

- Feed forward Training นํา Input Training Vector แตละชุดเขามาประมวลผล
แบบคํานวณไปขางหนาจนถึงคาเอาทพุท 

- Error Calculation นําคาเอาทพุทท่ีไดไปเปรียบเทียบกับ Output Training 
Vector ท่ีปอนเขามาสอนเพ่ือหาคาความผิดพลาด (Error Vector) ออกมา ถา
คาความผิดพลาดยังมากกวาคาท่ีกําหนดไว ก็ทําข้ันตอนท่ีสามตอไปแตถาคา
ของความผิดพลาดนอยกวาคาท่ีกําหนดไว จึงหยุดการ train เนื่องจากขาย
ประสาทเทียมไดเรียนรูขอมูลนั้นไวแลว 

- Error Back propagation นําคาความผิดพลาดที่คํานวณไดจากในข้ันตอนท่ี
สองนั้นมาใชในการคํานวณเพ่ือปรับคาน้ําหนักโดยเริ่มจากช้ันแรกมาจนถึง
ช้ันเอาทพุทคํานวณหาคาของ Output Vector คาใหม แลวกลับไปทําตาม
ข้ันตอนท่ีสองใหม 

Back propagation Learning with Momentum ในกรณีท่ีตองการเรงใหการเรียนรู
ของขายประสาทเทียมสําเร็จภายในเวลาท่ีรวดเร็วยิ่งข้ึน สามารถกระทําไดดวยการนําเอาคาของ 
current gradient และ previous gradient ของน้ําหนักมาคํานวณรวมดวยโดยจะตองมีการเก็บคาของ 
w(t) และ w(t-1) ไวใชในการคํานวณหา w(t+1) ดวยตามสมการ 
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 2.3.4 พื้นฐานของโครงขายประสาทเทียม 
 โครงขายประสาทเทียมในทางคอมพิวเตอรประกอบดวยหนวยหรือสวนประมวลผล 
(Processing elements) เช่ือมโยงกันหลายๆ ตัว คลายกับเซลลประสาทในสมองมนุษย ซ่ึงมีลักษณะ
เปนสถาปตยกรรมแบบขนาน (Parallel architecture) ดังแสดงในรูป 2.9 
 

 
รูป 2.9 แผนผังแสดง Artificial Neural กับ Activation Function (F) 

 
 จากรูป 2.9 แสดงวาใน Neural 1 ตัวจะมี Input หลายตัวท่ีเปนตัวกระตุนใหเกิด Output 
เพียงคาเดียวซ่ึงเกิดจากผลรวมของผลคูณระหวาง Input และตัวเลขน้ําหนัก (Weight) โดยท่ีแตละ 
Input จะมีอิทธิพลตอ Output ตางกันซ่ึงก็คือคา Weight (W1...n) นั่นเอง และจะไดความสัมพันธดัง
สมการท่ี (1) และคาผลรวมท่ีไดจะถูกสงผานใหกับ F ซ่ึงเปนฟงกช่ันกระตุน (Activation function) 
ตอไป 
 จากแผนผังในรูป 2.9 จะได 

  x   =   ∑WiIi 
       =   I1W1 + I2W2 +...+ InWn     ................... (1) 
 โดย 
  I1, I2,..., In เปนกลุมของขอมูล Input 
  W1, W2,..., Wn เปนกลุมของตัวเลขน้ําหนัก  
  x  เปนผลรวมสุทธิท่ีเกิดจากคา Input (Ii) คูณกับตัวเลขน้าํหนัก (Wi) 
 
 ในกระบวนการทํางานของโครงขายประสาทเทียม จะมีขบวนการเรียนรูหลายรูปแบบหรือ
หลายทฤษฎี การเรียนรูมีวัตถุประสงคในการปรับแกคาถวงน้ําหนักใหเหมาะสม เพื่อใหไดคา 
Output ท่ีใกลเคียงกับเปาหมายมากข้ึน จากหลักการดังกลาวจึงสามารถนําโครงขายใยประสาท
เทียมมาประยุกตใชในการแกปญหาตางๆ ไดอยางมากมาย 
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Back Propagation Neural Networks (BPNN) 
  การหาคาตัวเลขถวงน้ําหนักท่ีเหมาะสมเพื่อคูณกับขอมูล Input ใหไดคา Output 
ตามตองการจะอาศัยหลักการและวิธีการของ Back propagation learning algorithm โดยใชโครงขาย
ใยประสาทเทียมท่ีไดจากวิธีการดังกลาวเรียกวา Back propagation neural network (BPNN) 
  Back Propagation เปนกระบวนการเรียนรูท่ีมีลักษณะการทํางานเปน Multilayer 
neural networks ใชการเรียนรูแบบ Supervised learning (Lippmann, R.P.,1987) โดยมีพื้นฐานทาง
คณิตศาสตรสนับสนุนเปนอยางดี หลักการสําคัญของ Back propagation คือ การปรับและเปล่ียนตัว
เลขถวงน้ําหนัก จนกวาคาผิดพลาดของระบบจะมีคาตํ่าสุดท่ีสามารถยอมรับได 
 

 
รูป 2.10 แสดงโครงสราง Back Propagation Neural Network 

 
  จากรูป 2.10 เปนแบบจําลองท่ีมี 3 ช้ัน ซ่ึงเรียกวา Three layer feed forward 
network คือการคํานวณจะเร่ิมจาก Input layer เขาสู Hidden layer และสงออกไปทางดาน Output 
layer โดยคา Input ของ Neural ลําดับท่ี j ของ Hidden layer มีคาเทากับผลรวมของคา Input ของทุก 
Neural ใน Input layer คูณดวย Weight Wij และบวกดวยคา Bias j ดังสมการท่ี (2) คือ 

  Input ของ j Neural ;     =   j     ……………….(2) jN ij
in

1i
iWI θ+∑

=
  โดยท่ี     =  จํานวน Input Node In
    =  Weight ijW ของ j Neural จาก i neural ; i = 1 ถึง ni 

    =  i Neural iI ของ Input Layer ; i = 1 ถึง ni 
   jθ  =  Bias ของInput Node j 
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2.4 งานวิจัยท่ีเก่ียวของ 
 

Rumelhart, Hinton, and McClelland (1986) ไดเสนอแบบจําลองโครงขายใยประสาทเทียม 
ชนิด Multi-Layer ท่ีใชกระบวนการ Back Propagation สําหรับกระบวนการเรียนรู (Learning by 
training and testing) ใหแก โครงขายเพ่ือหา Weight ท่ีเหมาะสมของการเช่ือมตอระหวาง Layer ท่ี
อยูติดกัน โดยใชหลักการของ Gradient Descent 
  
 French, Krajewski, and Cuy Kendall (1992) ไดพัฒนาแบบจําลองโครงขายประสาทเทียม
เพื่อใชทํานายปริมาณฝนท่ีเปล่ียนแปลงตามพ้ืนที่และระยะเวลา โดยแบบจําลองประกอบไปดวย 
Input Layer, Hidden Layer และ Output Layer โดยใช Back Propagation ในกระบวนการเรียนรู 
โดยใชความเขมของปริมาณฝนรายช่ัวโมงเปน Input Data ในการทํานายความเขมปริมาณฝน
ลวงหนาทุก 1 ช่ัวโมง เปรียบเทียบกับแบบจําลอง Space-time mathematical rainfall simulation 
model และเปรียบเทียบกับปริมาณฝนเฉล่ียจริงในพื้นท่ี พบวา ผลการทํานายปริมาณฝนท่ีไดจาก
แบบจําลองโครงขายประสาทเทียมอยูในเกณฑท่ีดี 
 

วันชัย  จันไกรผล (2544) ไดทําการศึกษาวิจัยเร่ือง การพยากรณความตองการไฟฟาระยะ
ส้ันของสถานีไฟฟายอยโดยใชเครือขายประสาทรวมกับหลักวิธีถายทอดพันธุกรรม ซ่ึงไดใชขอมูล
โหลดสูงสูด และโหลดตํ่าสุดของวันกอนท่ีจะพยากรณ อุณหภูมิต่ําสุด สูงสุดยอนหลังสองวันกอน
วันท่ีจะพยากรณ ดัชนีฤดูกาล (ฤดูฝน ฤดูหนาว ฤดูรอน) ดัชนีประเภทวัน (วันทํางาน วันหยุด 
วันหยุดพิเศษ) ดัชนีวัน (วันในสัปดาห) เปนขอมูลสําหรับการสอนและทดสอบโครงขาย งานวิจัยนี้
นําเสนอวิธีการพยากรณความตองการไฟฟาแบบใหมท่ีใชเครือขายประสาท (NN) รวมกับหลักวิธี
ถายทอดพันธุกรรม (GA) แลวนําไปเปรียบเทียบกับวิธีเครือขายประสาทแบบเดิม ซ่ึงมักจะมีปญหา
ท่ีคาน้ําหนักมีความเหมาะสมท่ีสุดเฉพาะท่ี การใช GA หาคาน้ําหนักและไบอัสเร่ิมตนใหแก NN 
ชวยทําใหสามารถหาคาน้ําหนักท่ีเหมาะสมไดงาย แบบจําลองท่ีไดจากวิธีการนี้ (NNGA) ถูกนําไป
ทดสอบดวยขอมูลความตองการไฟฟาจากสถานีไฟฟาเชียงใหม 4 การไฟฟาสวนภูมิภาคจังหวัด
เชียงใหม ซ่ึงผลของการทดลองแสดงถึงความแมนยําและความมีประสิทธิผลของวิธีการนี้ ในการที่
จะนําไปใชสนับสนุนการปฏิบัติงานของสถานไฟฟา ผลการทดลองพยากรณเม่ือเปรียบเทียบกับ
ขอมูลความตองการไฟฟาจริงในป พ.ศ. 2543 มีคาความผิดพลาดเฉล่ีย 7.31% ซ่ึงตํ่ากวาการใช NN 
ประมาณ 0.77% 
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ภูวดล  สุขขา (2548) ไดศึกษาวิจัยเร่ือง การทํานายปริมาณนํ้ารายวันไหลเขาอางเก็บน้ําใน
ลุมน้ําปงตอนบน โดยใชโครงขายประสาทเทียม โดยใชโครงขายประสาทเทียมแบบ Back 
Propagation ซ่ึงเปนท่ีนิยมกันอยางกวางขวาง ขอมูลท่ีใชในกรณีศึกษา ไดแก ขอมูลรายวันของ
ปริมาณน้ําฝนและปริมาณน้ําไหลเขาอางเก็บน้ําสุทธิ จากการศึกษาพบวา การทํานายโดยใชผลการ
คํานวณ 1 วันลวงหนารวมกับตัวแปรหน่ึงของขอมูลนําเขา ใหผลการทํานายท่ีดีกวาการคํานวณ
ลวงหนา 2 วันโดยตรง และประสิทธิภาพแบบจําลองในการทํานายลวงหนา 2 วัน ต่ํากวาคา
ประสิทธิภาพแบบจําลองของการทํานาย 1 วันลวงหนา 

  


